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ABSTRAKT
Njeriu që nga fillimi i jetës në tokë ka vëzhguar natyrën dhe gjithçka që e rrethon , këto
njohuri vazhdimisht i ka përdorur për të krijuar mjete të ndryshme, teknologjia e
informacionit është zhvilluar me ritme shumë të shpjeta në dy dekadat e fundit , ku kan
nisur të zhvillohen një numër i teknikave të kontrollit duke ofruar zgjidhje për shumë
probleme të vështira të kontrollit në secilën fushë.

Zhvillime të tilla, si për shembull inteligjenca artificiale dhe rrjetat neurale si pjesë e saj,
kanë shkrirë kufijtë midis teknologjisë së informacionit dhe kontrollit industrial, sistemet
inteligjente tё prodhimit janё ato sisteme qё e mbështesin vendimmarrjen dhe procesin e
prodhimit duke kombinuar njohuritë e krijuara nga eksperienca dhe nga sistemet
gjenerative tё njohurive, aftësitë për tё mësuar dhe për t’u adaptuar nё ambiente dinamike,
dhe nga rregullimi i komponentëve tё sistemit.

Prej paraqitjes së fuzzy logjikës nga Lotfi Zadeh në 1965 , fuzzy logjika ka pasur aplikime
të mëdha sidmos në kontroll, fuzzy logjika është një metod që paraqet dhe zbaton njohurin
e njeriut se si të kontrollohet një sistem.

Që nga viti 1973 fuzzy logjika është hedhur posht nga shumica e gjuhëtarëve si një teori për
trajtimin e paqartësive në gjuhë, sidoqoftë në inxhinieri përdoret fuzzy logjika për të
kontrolluar problemet e sistemit.

Rrjetat neurale artificiale mundohen ta imitojnë funksionimin e sistemit neuror biologjik,
edhe pse janë larg imitimit të plotë të këti sistemi.

i

Sistemet eksperte dhe teknologjitë e rrjetit nervor janë zhvilluar në atë pikë që avantazhet e
të dyjave mund të kombinohen për të krijuar sisteme më të fuqishme, në disa raste sistemet
e rrjetave neurore i zëvendësojn sistemet eksperte për të gjetur zgjidhje të tjera në
intelegjencen artificiale , në përgjethsi rrjetat neurale ofrojnë karakteristika që nuk mund të
gjinden me metodat tjera të intelegjencës artificiale dhe ofron disa aspekte të zgjidhjeve që
më parë për intelegjencën artificiale ka qenë e pamundur.

Kjo temë ka për qëllim të jep një pasqyr mbi kontrollën intelegjente , cilat janë mëtodat e
kësaj kontrolle , përparsit dhe dobësit dhe aplikimet e këtyre teknikave në jetën e
përditshme.

Në pjesën e parë tregohet një vështrim i përgjithshëm mbi fuzzy logjiken , rrjetat neurale
artificiale, algoritmet gjenetike dhe sistemet eksperte, pastaj vazhdon me një përmbledhje të
zbatimeve në fusha të ndryshme , më e përqendruar në identifikim dhe në kontrollet në
industrit e ndryshme.
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1

HYRJE

Në vitet e fundit është rritur rëndësia e kontrolleve të sistemeve në zhvillimin dhe
avansimin e teknologjis moderne, praktikisht qdo aspekt i jetes ton të perditshme ështe i
varur nga disa lloje te sistemeve kontrolluese.

Ky punim pasqyron një hyrje në konceptet bazike të kontrolles intelegjente dhe dallimet
ndërmjet kontrollës klasike me kontrollen intelegjente, një nga qëllimet kryesore gjat
përgaditjes së këti punimi ka qenë të punoj në bazen kryesore dhe të prezantoj në punimin
në një mënyr që të jet leht i kuptushëm .

Një sistem mund të themi që është intelegjent atëhere kur është i aftë të arsyetoj , mësoj dhe
të adaptohet për një funksion të caktuar por edhe ti përshtatet ndryshimeve në problem,
Intelegjenca e kontrollës paraqet automatizimin e sistemit duke u bazuar ne intelegjencen
biologjike, qëllimi i saj është që të zëvendsoj njeriun ku ka për qëllim kontrollen duke
marrur ide nga sistemet biologjike dhe duke i implementuar në zgjidhjen e problemeve ne
kontrollë.[1]

Në këtë punim do të tregojm disa teknika që përdoren në kontrollen intelegjente dhe do te
diskutojm sfidat në aplikimin e ktyre metodave deri tek zgjidhja e përshtatshme.

Është e pamundur që të perfshihen ne nje punim të gjitha detajet e një fushe kaq të gjerë siq
është kontrolla intelegjente për këtë qëllimi është të fokusohemi në zgjidhjet qe janë më të
përdorshme në industri dhe shembuj se si janë përdorur këto metoda.

Gjithashtu do të shpjegojm se si ti aplikojm këto metoda në zgjidhjen e problemeve dhe do
të përfshijm avantazhet dhe disavantazhet e këtyre metodave si dhe krahasimin me metodat
e përdorura më parë.

1

Punimi do të filloj me një pasqyr te shkurtër të pjesve kryesore në kontrollen intelegjente të
cilat janë fuzzy kontrolla , rrjetat neural, sistemet eksperte , algoritmeve gjenetike , dhe
sistemet komplekse të kontrolles ku qëllimi është të fitojm një sjellje autonome.

Truri ynë ruan informacionet si modele , shumica e këtyre modeleve janë shumë të
ndërlikuara dhe na jëp aftësin që të njohum shumë gjëra prej këndeve të ndryshme, ky
proces i ruajtjes së informacionit si modele , duke përdorur ato modele , dhe duke zgjidhur
probleme paraqet një fush të re të informatikës , kjo fushë nuk përdor programimin
tradicional por përfshin krijimin masiv të rrjeteve dhe trainimin e ktyre rrjeteve për të
zgjidhur probleme specifike. [1]

2

1.1.1 Dallimet e intelegjencës së njeriut me inteligjencën artificiale

Inteligjenca nuk është aftësi unike e njeriut, inteligjenca është një përmbledhje e njohurive
dhe përvojave të definuara mirë, me paraqitjen e kompjutërve digjitalë është bërë e mundur
përpjekja e krijimit të inteligjences artificiale.

Inteligjenca artificiale duhet të jetë tëper e specializuar për fusha shumë të veqanta që të
jetë plotësisht e krahasueshmë më sjelljen e njeriut.

Përdorimi i inteligjences artificiale ka ndihmuar mjaft shumë në matematikën komplekse
sepse shumë nga detyrat komplekse në matematikë realizohen nga kompjuterët shumë lehtë
kurse për njohjen e një imazhi , veprime të cilat për trurin e njeriut janë gjëra të thjeshta për
sistemet e inteligjencës artificiale janë shumë të vëshitra , në përgjethsi detyrat e thjeshta
për njeriun janë shumë të komplikuara për inteligjencën artificiale. [1]

Pikpamjet e kuptimit të inteligjencës artificiale ndahen në katër kategori:
•

Të menduarit njerzor(human)

•

Të sjellurit njerzor

•

Të menduarit racional

•

Të sjellurit racional

3

1.1.2 Dallimet në mes kontrolles klasike me kontrollen intelegjente

Për ta krijuar një sistem të kontrollit klasik duhet krijuar modelin matematik të sistemit ,
modeli duhet të përfshij të gjitha sjelljet dinamike të sistemit të cilat ndikojn në kontrollen e
tij. [9]

Nevoja që të krijohen produkte ne sasi të madhe , të ruhet kualiteti dhe të krijohen produkte
specifike ka sjellur nevojen që të kalohet në një teknik tjetër të kontrolles që është kontrolla
intelegjente.

Për të krijuar kontrollerin inteligjent për ta kontrolluar një sistem duhet që të vendosen
sjelljet e sistemit në hyrje dhe kontrolleri intelegjent krijon vet modelin e sistemit, kjo
mënyrë e kontrolles quhet mënyra “lazymans” pasi që nuk kemi nevoj të dim se qfar sjellje
dinamike ndodhin në brendsi të sistemit që dëshirojmë të kontrollojm. [9]
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2

KONTROLLA INTELIGJENTE

Nevoja për të ruajtur prodhimin e ngushtë dhe kontrollin e cilësisë në industrin në shkallë të
gjerë që prodhojnë produkte me specifika të larta, dhe pamundësia e teknikave
konvencionale të kontrollit për t’i plotësuar këto kërkesa, ka çuar në shfaqjen e një klase të
re të teknikave të kontrollit të quajtur kontrolla inteligjente. [8]

Kontrollerët e parë praktik jo konvencional industrial u vunë në përdorim në vitet 1980 në
industrin e çimentos, një industry me shumë problem të vështira sidomos në procesin e
furrës, zhvillimi i kontrollerëve jokonvencional që nga atëherë ka qenë shumë i shpejtë dhe
ato do të gjenden sot jo vetëm në shumicën e proceseve të industrisë , por në të gjitha llojet
e pajisjeve shtëpiake.[8]

Për të dizajnuar dhe implementuar një sistem kontrolle duhet të kemi njohuri rreth disa
elementeve kyqë siq janë:
•

Nevojitet të dimë qfar kërkojm: qfar jemi duke dashur të kontrollojm , qfar saktsie
dhe në qfar vlere të parametrave mund të fitojm, të gjitha këto duhet të shënohen në
strategjin e krijimit të sistemit . Në sisteme fizike të gjitha këto informata duhet të
konvertohen në një form që janë të përdorshme dhe të kuptueshme nga kontrolleri .

•

Njohuri rreth daljeve dhe vlerës aktuale- kjo duhet matur nga një sensor që i kthen
vlerat përsëri në hyrje ,kjo bëhet me senzor që kan kapacitetin e nevojshëm dhe
përgjigjjen dinamike.

•

Njohuri mbi paisjen kontrolluese- kontrolleri duhet të jet në gjendje të pranoj matjet
e dëshiruara dhe matjet e vleres aktuale në dalje , kontroller mund të jenë një grup i
paisjeve

duke përfshijnë elementet pneumatike , elementet mekanike ,qarqet

analoge ose digjitale , mikrokontroller.
•

Njohuri mbi paisjet active-kjo njësi përforcon sinjalin e kontrollit dhe përpiqet që ta
afroj daljen e sistemit në vlerat e dëshiruara
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•

Njohuri mbi sistemin- Në shumë strategji të kontrollit nevojiten të dihen disa
njohuri rreth karakteristikave statike dhe dinamike të sistemit, këto njohuri mund të
merren nga matjet apo nga aplikimi i ligjeve të fizikes ose më kombinimin e dyjave.

Në këtë klasë të re të kontrollerëve, objektivi kryesor është minimizimi i pasigurisë dhe
paqartësisë me të cilat mbështeten proceset industriale, duke çuar në kontrollerë me
autonomi të lartë dhe qëndrueshmëri. prandaj, këto metoda kanë shkaktuar interes të
konsiderueshëm në fushën industriale dhe prodhuese dhe kanë çuar në kontrollerë inovativ
të cilën janë aplikuar në shumë probleme komplekse në industri. [8]

Gjatë dy dekadave të fundit, një numër i teknikave të kontrollit jokonvencional kanë
evoluar, duke ofruar zgjidhje për shumë probleme të kontrollit në industri dhe prodhimtari ,
kjo ka qenë e mundur për shkak të disponueshmërisë së kompjuterëve të fuqishëm,
hulumtime të rendesishme janë realizuar për të kuptuar dhe imituar inteligjencën njerëzore
ndërsa, paralelisht, duke zhvilluar motorë të konkluzionit për përpunimin e njohurive
njerëzore.

Këto teknika përfshijnë nocione të mbledhura nga një gamë e gjerë specializimi, si
neurologjia, psikologjia, hulumtimi i operacioneve, teoria e kontrollit konvencional,
shkenca kompjuterike dhe teoria e komunikimit, shumë nga rezultatet e këtyre përpjekjeve
kanë ndihmuar fushën e inxhinierisë së kontrollit dhe ka quar në një rritje të shpejtë të
teknikave të reja siq është arsyetimi induktiv i cili përdoret për trajtimin e paqartësisë dhe
pasigurisë. [1]

Inteligjenca është një cilësi mendore që konsiston në aftësitë për të mësuar nga përvoja, për
t'u përshtatur në situata të reja, për të kuptuar dhe trajtuar konceptet abstrakte dhe
përdorimin e njohurive për të manipuluar mjedisin e një personi, dikush mund të përcaktojë
gjithashtu si aftësinë e një kompjuteri dixhital ose një robot të kontrolluar nga kompjuteri
për të kryer detyra që zakonisht ngjasojnë me qenie inteligjente.[8]
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Kështu, kontrollerët inteligjentë janë krijuar për të kërkuar metoda të kontrollit që ofrojnë
një nivel inteligjence dhe autonomie në vendimin e kontrollit që lejon përmirësimin e
mëtejshëm të performancës së sistemit ,kjo është arsyeja pse kontrolla intelegjente është
fusha që ka pasur rritjen më të shpejt në fushën e sistemeve të kontrollit gjat dy dekadave
të fundit.

Një sistem intelegjent i kontrollës përbëhet prej një numri të nënsistemeve : nënsistemi i
përceptimit, nënsistëmi i njohjes dhe nënsitëmi i aktivizimit

Figura 1.Përbërja e sistemit kontrollues intelegjent

Nënsistemet e përceptimit mbledhin informacione nga ambient kur përdoren dhe i
përpunon këto në një formt të përshtatshme për nënsistëmin njohës.

Pjest kryesorë të nënsistemeve janë:
•

Senzorët – sigurojnë të dhëna të papërpunuara nga mjedisi ku punon

•

Përpunuesit e sinjalit –transformojnë informatat në një form të përdorshme
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•

Bashkësia e të dhënave – e cila përdor hapsirat shumëdimensionale të të dhënave
për për pasqyruar sistemin apo mjedisin. Një nga teknologjit kryësore është sistemin
për njohje të modeleve.

Nënsistemi i njohjes- është një sistem intelegjent i kontrollës i cili merret me marrjen e
vendimeve në kushte pasigurie, Aktivitet kryesore të sistemit të njohjes përfshijn
•

Arsyetimin,duke përdorur sistemin e bazuar në njohuri dhe fuzzy logjiken

•

Planifikimin strategjik duke përdorur vlersimin optimal të rregullave , kërkimet
adaptive dhe algoritmet gjenetike dhe mënyra e planifikimit

•

Mësimi duke përdorur rrjetat neurale artificiale me mbështetje dhe rrjetat neurale
artificiale pa mbështetje dhe mësimin adaptive [8]

Kontrolla intelegjente kanë gjetur përdorim shumë të madhë edhe në planifikimin e
mirmbajtjes së sistemeve , kjo bëhet për shkak se këto sisteme përdorin numër të madhë të
infromacioneve në aspektin e kontrollës , mirmbajtjes dhe menaxhimit teknik të cilat i
ndihmojnë të bëhët mirëmbajtjen e duhur në kohën e duhur e në vendin e duhur.[1]

Nënsistemi i aktuatorve- aktuatorët operojn duke përdorur sinjale nga nënsistemi i njohjes
me qëllim të kontrolloj sistemin në gjendjen e dëshirurar, në rast se atuatori dështon një
sistëm kontrollues intelegjent është i aftë ta rikonfiguroj strategjin e kontrolles.

Kontrolla intelegjente i ofron biznesit rritje të produktivitetit dhe rritje të avantazhit
konkurues për shkak se me an të kësaj metode zvoglohen kostot, rritet efikasiteti i punës,
parashikohen materialet në depo, rritet planifikimi i proceseve dhe letsohet menaxhimi . [8]

Mjetet kryesore për kontroll intelegjente janë:
•

Fuzzy kontrolla

•

Rrjetat neurale artificial

•

Algoritmet gjenetike

•

Sistemet eksperte
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2.1

Fuzzy kontrolla

Fuzzy logjika si shumë teknika të kontrollit inteligjent modelin mundohet ta krijoj duke u
bazuar ne logjiken e trurit të njeriut, bazohet në iden që arsyetimi i njeriut është i përafërt ,
pa sasi dhe nuk është n form binare, në shum raste nuk ka pergjigjje të sakt apo të pasakt
port të përafërt , shembull i thjesht është kur zakonisht pyet dikën për temperature , merr
përgjigjje si “shumë nxeht” ose “pak ftoht” dhe jo një përgjigjje me shkall celcius. [9]

Pjesa më e mir tek fuzzy kontrolla është se që të kontrollohet sistemi nuk nevojitet modelim
rigoroz, sikur tek njeriu truri mund të zgjedh qështje shum të vështira pa e ditur ekzaktsisht
si ta zgjidh atë qështje , kjo është pjesa që e dallon nga kontrolla klasik, në këtë sistem ne
vetëm duhet vendosur hyrjet dhe kontrolleri inteligjent do të kontrolloj sjelljen në dalje ,
kontrolleri inteligjent vet do të formoj modelin që ta kontrolloj sistemin. [9]

Figura 2. Fuzzy kontrolleri
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Fuzzy kontrolleri është treguar në fig.2, pjest kryesore të fuzzy kontrollerit janë:
•

Baza e rregullave – rregullat se si të bëhet kontrolla

•

Fuzzifikimi- procesi i transformimeve numerike që i kthen inputet ne form që mund
të përdoren në mekanizmin e konkluzioneve

•

Mekanizimi i konkluzioneve- përdor informacione rreth hyrjeve dhe vendos se cila
rregull të përdoret në cilën situate dhe krijon përgjigjje se si duhet të jet dalja.

•

Defuzzifikimi- e konverton përgjigjjen e krijuar në përgjigjje numerike me vler për
ta kontrolluar sistemin [9]

Fuzzy kontrollerët janë implementuar në shumë raste të eksperimenteve dhe kanë gjetur
zbatim të madh ne industri për shkak se:
•

është leht të implementohen

•

janë të përshtatshme për sisteme dinamike

•

janë fleksibil

•

kur krijohet një kontroller , njohuria e njeriut dhe rregullat implementohen pa
përdorur modelim matematik [1]

Disavantazhet e fuzzy kontrollës janë:
•

është vështir të fitohen rrezultate të duhura

•

nuk ka mundësi të mësoj sistemi.

•

shumë kontroller mund ta kryejnë punën e tyre pa përdorur farë fuzzy logjik

Dallimet e kontrolles fuzzy me një PID kontroller është se fuzzy kontrolla bazohet në
sjelljen e trurit të njeriut kurse PID modelohet duke përdorur ekuacione diferenciale dhe
zgjidhja e tyre i tregon PID kontrollerit se si të veproj për ta kontrolluar sistemin për secilen
sjellje, në fuzzy kontroll këto rregullime bëhen prej rregullave të fazzy kontrollerit duke
punuar si sistem ekspert ,një model logjik i bazuar në at se si një person mendon që të
manipuloj në sistem. [1]
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Për të dizajnuar një sistem fuzzy logjik duhet te kalohet nëper këta hapa:
1. Definohen hyrjet dhe daljet e variablave
2. Definohen intervalet e ndarjeve
3. Zgjidhet funksioni i antarsimit
4. Vendosen rregullat IF-THEN (Nëse - pastaj)
5. Kryeja e llogaritjeve dhe krijimi i rregullave

Rregullat e kontrollit është pjesa më komplekse e fuzzy sistemeve , është pjesa ku gjinden
rregullat IF-THAN që tregojn si të kontrollojm.

Fuzzifikimi është procesi i transformimeve numerike të hyrjeve në një form që të mund të
përdoret në funkionin e antarsimit.

Funksioni i antarsimit për herë të parë u prezantua në vitin 1965 nga Lofti Zadeh në
punimin e tij kërkimor “grupe të paqarta”, ky funksion karakterizon paqartësin dhe është
një teknik për të zgjidhur problemet praktike në bazë të experiences , funksioni i antarsimit
paraqitet me forma grafike. [1]

Mekanizmi i përgjigjëjes përdor informata rreth hyrjeve dhe vendos cilin rregull duhet të
përdoret në cilën situat dhe jep një pergjigjje se si duhet të jet pergjigjja në dalje.
Defazifikimi konverton përgjigjjen e cila del nga mekanizmi i përgjigjjeve në një form
numerike se si e pranon sistemi që dëshirojm të kontrollojm.
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2.1.1 Aplikimi i fuzzy sistemeve:
Fuzzy sistemet përdoren në :
•

Kontrollen e makinave autonome (marrjen e vendimeve autonome të drejtimit, startstop, ndrruesin e shpejtësive, rritjen e efiqiences së motrit)

•

Biznes - sisteme për vendimarrje dhe mbështetje të vendimeve dhe vlerësim të
puntorve , parashikimin e tregjeve

•

Mbrojtje- detektimin e mjeteve nënujtore ,detektimin e mjeteve me anë të nxetsis
termale

•

Elektronik- sistemin e kondicionimit, fshisat e vakum, makina e larjes, kontrolla e
lagështis, sistemin e mirmbajtjes

•

Finanaca- kontrollin e transferimit të parave, menaxhimin e fondit, parashikimin e
tregut të aksioneve

•

Njohje dhe kasifikim- njohja e shkrimit ,kërkim i paqart i imazhit, njohja e
karakteristikave të fytyrës, njohja e të folurit

•

Transport- kontrollën e trenit nëntokësor,kontrolla e orarit të trenit dhe autobusëve,
frenimit dhe ndaljes. [1]
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2.2

Rrjetat neurale artificial

Mënyra e sakt se si punon truri i njeriut ende është një mister, por disa aspekte janë të
njohura për ne, elementi më bazik i trurit është një lloj qelize specifike e quajtur neuron,
këto neurone na mundësojn aftësin të mbajm mend , mendojm dhe të zbatojm përvojat e
mëparshme për qdo veprim . [3]

Rrjetat neurale artificial provojn që të kopjojn arkitekturen dhe informatat e trurit të njeriut,
ato bazohen në modelin e thjesht të neuronit dhe funksionit të tyre, gjithashtu rrjetat neurale
mësojn nga eksperienca dhe pastaj janë në gjendje të zgjedhin problem edhe nëse futen në
të dhëna të reja.

Rrjetat neurale artificiale janë një form alternative e teknologjis së kompjuterve që janë
treguar shum të përdorshum për shumë funksione si modelet e njohjes , procesimit të
sinjaleve, vlersimit dhe kontrollës së problemeve. [3]

Në trurin e njeriut ka disa lloj neuronesh biologjike por të gjitha janë të ndërtuara prej 4
pjesve kryesore , të cilat janë:
•

Trupi i neuronit i cili përmban bërthamën dhe në të kryhen shëndrimet biokimike të
cilat janë të domosdoshëm për jetën e neuroneve.

•

Dendritet janë degzime në form të pemës rreth trupit të neuronit ,këto zgjatime
pranojn sinjalet hyrëse.

•

Aksoni është një

struktur e gjat në form të tubit e cila funksion si një linjë

trasmetimi
•

Sinapset janë degzimet në fund të aksonit ,këto degëzime janë shumë komplese dhe
të specializuara. [2]
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Tek neuronet biologjike sinjalet transmetohen prej një neuroni në neuronin tjetër ndërmjet
pulseve elektrike përgjat aksonit, të cilat lidhen me neuronet e tjera me një sinaps afër një
dendridi të neuronit të dyt, kur një puls vjen në sinaps ,një sasi e vogël e lirohet dhe
transmetohet në dendrite , kjo jep një ndryshim në dendrite dhe neuroni mledh potencialet e
ktyre ndërlidhjeve dhe nëse është më e madhe se pragu , liron pulsin e vet elektrik përgjat
aksonit të tij duke e përsëriturë këtë proces. [2]

Figura 3. Pjest kryesore të neuronit biologjik

Procedura e përdorur për të kryer procesin e të mësuarit quhet algoritmi i të mësuarit,
funksioni i të cilit është të ndryshojë peshat sinaptikë të rrjetit për të marrë një model të
dëshiruar.
Rrjeti neural i përngjan trurit në dy aspekte:
1. Njohuria kërkohet në pjesen e të dhënave nëpërmjet procesit të të mësuarit
2. Fuqit e lidhjeve midis neuroneve ,të njohura si pasha sinaptike, përdoren për të
ruajtur njohurinë e përfituar

Fuqia llogaritëse e një rrjeti neural artificial buron nga struktura massive dhe e shpërndar
parallel dhe nga aftësia për të mësuar , këto dy aftësi i lejojn rrjetave neurale të gjejn zbatim
për problem komplekse dhe që janë të pakontrollueshme.[3]
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Rrjetat neurale artificiale nuk mund të ofojn zgjidhje nëse punojn veqmas nga njëra tjetra ,
ato duhet të integrohen në mes vete dhe seciles prej tyre ti jepen detyra në bazë të aftësive
të tyre të brendshme.

Modelet e rrjetave neurale dhe skemat për të mësuar sistemi kan gjetur zbatim të madh në
krijimin dhe dizajnimin robotve, karakteristikat e rrjetave neurale janë:
•

Procesimi parallel

•

Gjeneralizimi

•

Mësimi

•

Vetorganizimi i funksioneve

•

Funksionet e përafërta [10]

Algoritmi më i përdorur i Rrjetave neurale artificiale është (BACKPROPAGATION)-, i
cili funksionon duke gjetur ndryshim midis rezultatit që dëshirojm në dalje dhë përgjigjjes
që marrim nga sistemi, ky ndryshim kthehet nga shtresa e daljes në shtresen e hyrjes
përmes shtresës së fshehur, kjo metod është e bazuar në një analiz se si një ndryshim në
ndonjë nga peshat ndikon në prodhimin e rrjetës kjo nihmon të kuptojm se si të ndryshohet
vlera e peshave për të arritur vlerat e specifikuar për rezultate. [3]

Shkalla e të mësuarit përcakton madhësin e hapave korigjues që modeli merr për të
rregulluar gabimet në qdo vëzhgim, një shkallë e lartë e të mësuarit shkurton kohën e
trajnimit por me saktësi përfundimtare më të ulët, ndërsa kur shkalla e të mësuarit ëshë më
e ulët koha e trajnimit të rrjetës rritet por edhe saktësia rritet , për të shmangur luhatjet
brenda rrjetit siq janë peshat e lidhjeve duhet të përdoret një normë mësimore adaptive që
rritet ose zvoglohet siq është e përshtatshme.

Funksioni i neuroneve në shtresën e fshehur është të bashkëveproj midis hyrjes së jashtme
dhe daljes në mënyr të dobishme dhe të nxjerr zgjifhje të rendit më të lartë.
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Numri i neuroneve në shtresën e fshehur gjendet duke përsëritur disa cikle trajnimi të rrjetit
bazuar në metoden më prova dhe dështime , numri i neuroneve në shtresen e fshehur duhet
të jetë sa më i vogël sepse sa më shumë neurone në këtë shtres aq më komplekse është
rrjeta , pra sa më shumë elemente pasuese aq më shumë lidhje sinaptike dhe pastaj është më
problem në implementimin e rrjetit, kurse numri i neuroneve në shtresën dalëse varet nga
numri i variablave që dëshirojm të marrim si dalje të sistemit .[2]

Rrjetat neurale artificiale ofojn mundësit dhe vetitë e mëposhtme:
1. Jolineariteti. Për shkak se neuroni është i shperndar përgjat rrjetit
2. Hartëzimi Hyrje-Dalje.Një model i të mësuarit me mbikqyrje i cili përfshin një grup
kampionesh të daljeve ,qdo kampion përbëhet nga një sinjal hyrës unik dhe një
përgjigjje të dëshiruar , kampionëve të marr rastësisht i ndryshohet vlera sinaptike
dhe krahasohen me daljen e dëshiruar për të zvogluar sa më shum diferencat në mes
daljes së dëshiruar dhe daljes aktuale, kjo përsëritet deri në arritjen e një gjendje të
stabilizuar ku nuk ka ndryshim të ndjeshëm në peshat sinaptike.
3. Përshtatshmëria. Rrjetat neurale kan aftësi të ndryshojnë peshat e tyre sinaptike në
kohë reale
4. Toleranca ndaj gabimeve. Rrjetat neurale janë në përgjegjës të tolerimit ndaj
gabimeve për shkak se operojn nën kushte jo të favorshme [10]
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2.2.1 Ndërtimi i nëuronit dhe i rrjetës neurale
Ndërtimi i neuronit artificial është i ngjajshëm me ndërtimin e neuronit biologjik, pjeët e ti
kryesore janë:
Ë1-pesha/rëndësia e hyrjes X1
X1- Hyrja 1
w1-pesha/rёndёsia e hyrjes X1
X2- Hyrja 2, w2 pesha e x2
Wm- pesha/rёndësia e hyrjes Xm
Xm- Hyrjet që mund të jenë të vazhdueshme.
B-Njësia BIAS (njësia paragjykuese!)
Funksioni i aktivizimit
Y-dalja nga F-transformues linear shkallë [3]

Figura 4. Ndërtimi i neuronit artificial
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Rrjetet neurale mundë të kenë dhjetra , qindra ,mijra apo miljona neurone artificial të
cilat quhen njësi dhe janë të rregulluara në seri, secila prej tyre lidhet nga ana tjetër me
një shtres.

Figura 5. Rrjeta neurale ,hyrjet, shtresat e fshehura , daljet

Njësit hyrëse janë të dizajnuara që të pranojn informate nga jasht ku mundohet sistemi ti
njoh ose ti përpunoj , në anën tjetër gjinden njësia dalëse e cila tregon se si është përgjigjur
sistemi rreth informatës që ka mësuar dhe mund të jetë shtresa me djaljet në të cilat mund të
ketë vlera numerike Buleane 0 dhe 1

Funksioni linar shkallë (Threshold/Step Function)- në kalkulimin e tij përmban funksionin
shkallë të Bulit dhe elementin e lineariteti.
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Në mes të njësis hyrse dhe dalëse gjenden një apo disa shtresa e fshehur të cilat përfaqsojn
njësin qendrore të trurit artificial dhe në të informacionet procesohen duke u transformuar
me ndihmen e funksioneve matematike.

Shumica e rrjeteve neurale janë të lidhura komplet ,që do të thotë secila shtres e fshehurë
dhe secila njësi dalëse janë lidhur ndërmjet vete, lidhja ndërmjet një njësie me njësin tjetër
paraqitet me një numër që quhet pesha.

Pesha kanë rëndesi shumë të madhe të rrjetat neurale sepse me ndyshimin e peshave dhe
krahasimin e hyrje dajeve mundësohet mësimi, pesha mund të jetë :
•

Pozitive- nëse një njësi ekziston në ndonjë tjetër

•

Negative- nëse një njësi shtyp apo frenon njësin tjetër, sa më e madhe të jet
pasha aq më e madhe është ndikimi i një njësie në njësin tjetër [3]
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2.2.2 Llojet e rrjetave neurale
2.2.2.1 Një njësi furnizon njësin tjetër
Një rrjet neural ku njësia hyrse furnizon njësin dales dhe jo anasjelltas, kjo është një form e
thjesht e rrjetës neurale.

Figura 6. Rrjeti neural artificial i thjesht hyrje dalje
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2.2.2.2 Shumë rrjete të parapara për ta furnizuar rrjetën pasuese

Figura 7. Rrjeti neuror i përzier

Disa karakteristika të rrjëtave që furnizojn njësin pasuese janë:
•

Aktivizimi furnizon përpara nga hyrja në dalje përmes shtresave të fshehura ,
megjithse ekzistojn shum arkitektura tjera

•

Në mënyr matematikore zbatojnv hartat statike të hyrje daljeve

•

Algoritmi më i popullarizuar është algoritmi i prapapagimit.

•

Kanë rezultatë të mira në shumë aplikime praktike për zgjidhjen e funksioneve
jolineare dhe për kalsifikimin e modeleve. [10]
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2.2.2.3 Rrjetet e përsëritura( me model kthyes)
Rrjetet që furnizojn njësin pasuese të cilat kan një apo më shumë shtresa hidden dhe kan së
paku një feedback janë të njohura si rrjete të përsëritura, feedback mund të jet feedback i
vetvetës nëse dalja e neuronit është feedback për hyrjen e tij, nganjëhr feedback përfshin
elemente që gjenerojn vones të cilan rezultoj në sjellje jolineare sepse rrjeti neural përmban
njësi jolineare. [3]

Kontrolli me model neural invers jep rezultate të mira brenda vlerave të kërkuara, pra kjo
skem është një nga skemat më te aplikueshme në kontrollin e sistemeve.

Figura 8. Rrjetet neurale me sinjal kthyes (feedback)
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2.2.3 Trajnimi i rrjetave neurale
Pas krijimit të rrjetes për aplikim rrjeta është e gatshme për trainim.Në fillim pasha
fillestare zgjidhet në mënyr të rendomt dhe më pas fillon trainimi ose mësimi. Ka dy
mënyra për trainimin e rrjetave: me mbikqyrje dhe pambikqyrje
2.2.3.1 Trainimi me mbikqyrje
Në mësimin me mbikqyrje të dhënat e trainimit janë hyrje në rrjet dhe ndryshimi i pëshës
bëhet deri të arrihet vlera e dëshiruar në dalje.

Shembull i përdorimit të kësaj mënyre është kur rrjeti nervor ka për detyrë të njohë një foto
që përmban qen. Të gjith qentë nuk duken saktësisht njëlloj dhe ndyshojn varësisht nga
këndi se si janë fotografuar dhe varësisht nga ndryshimet e dritës dhe hijes.

Pra duhet të përpilohet një grup trajnimesh , duke përfshir shumë shembuj të fytyrave të
qene të cilat secili njeri do ti përceptonte si qen, dhe fotografi të objekteve që nuk janë qen.
Imazhet e futura në rrjetin nervor shëndrrohen në të dhëna , këto të dhëna levizin nëpër
shtresa dhe nyjet e ndryshme caktojnë pesha në elemente të ndryshëm, shtresa
përfundimtare e daljes përpilon informacionin në psh ka qime , ka katër këmbë etj dhe jep
rezultatin që është qen.

Rrjetet neurore shumështresore me lidhje të drejtpërdrejt dhe me trajnim të mbikqyrur janë
më të përdorura në sistemet e kontrollit dhe idetifikimit. [3]
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2.2.3.2 Trainimi pa mbikqyrje
Në këtë form sistemi vet vendos se qfar karakteristikash duhet të përdoren për të grupuar të
dhënat në hyrje, kjo njihet si vetorganizim ose adaptim.

Tek këto rrjeta nuk kan nevojë që peshat të ndikohen nga jasht por vet i rregullojn peshat
duke u bazuar në përformanc, këto rrjete analizojn trendin e sinjaleve hyrjse dhe adaptohen
sipas funksionit të rrjetit.

2.2.3.3 Përdorimi i rrjetave neurale artificiale

Rrjetat neurale artificiale janë integruar në shumë fusha siq janë:
•

Inxhinieri automobilistike

•

Pranimin e puntorëve në punë

•

Algoritmet e mësimit të rrjetave

•

Arsyetimin parashikimet dhe planifikimet në ekonomi dhe industri

•

Mësim i thell (Deep learning)

•

Njohjen e fytyrës shenjave të gishtit dhe zërit

•

Procesim të sinjaleve

•

Diagnostifikim të prishjeve

•

Deep learning (mësim i thellë). [3]
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2.2.4 Mësim i thellë (Deep learning)
Mësimi i thellë eshtë rrjet shumë e madhe neurale artificial që punon më shumë të dhëna
njëkohsish dhe është një teknikë e mësimit tek sistemet që mëson kompjuterët të bëjn
procese të cilat mësohen me shembuj, kjo është një teknologji e cila përdoret mjaft shumë
tek veturat pa shofer duke i bër të mundur që të njohin shenjat në komunikacion e dallojn
shoferin por edhe i dallojn këmsorët nga shiritat e trafikut apo edhe nga mjedisi tjetër,
përdoret gjithashtu në kontrollin e zërit në telefona , altoparlntë , tablet , TV. [10]
Termi “modelim i thell” i referohet numrit të madhë të shtresave të fshehura që përmban ,
zakonisht një rrjet neurale përmban 2-3 shtresa të fshehura kurse mësimi i thell mund të ket
edhe 150 shtresa të fshehura.

Kjo metod po merr vëmendje të madhe për arsyje që arrin rezultate që nuk ishin të
mundshme më parë.

Në mësimin e thell një model kompjuterik

mëson të kryejë detyra si për shembull

klasifikimin direkt nga imazhet teksiti apo tingulli, dhe mund të arrijn saktësi shum të lart
ndonjëherë duke e tejkaluar përformancën e nivelit njerëzor.

Figura 9. Rrjeta neurale dhe deeplearning
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Modelet trajnohen duke përdorur një grup të madhë të dhënave dhë një grup të madhë të
arkitekurave të rrjeteve nervore që përbëhen prej shumë shtresave

Sistemet e mësimit të thellë kërkojnë harduer të fuqishëm sepse ato kanë një sasi të madhe
të të dhënave që përpunohen dhe përfshijn llogaritjet komplekse matematikore,megjithatë
edhe për këtë paisjet të përparuar llogaritjet e trajnimit të thellë të mësimit mund të zgjasin
me javë. [10]

Këto sistëme kërkojn sasi të madhe të të dhenave për të kthyer rezultatë të sakta në
përputhje me rrethanat , gjatë përpunimit të të dhënave rrjetet neurale artificial janë në
gjendje të klasifikojnë të dhënat me përgjigjjet e marra nga një seri pytjesh më përgjigjje
binare e vërtet 1 e pavërtet 0 që përfshijn llogaritje shumë komplekse matematikore.

Për shembull një program për njohjen e fytyrës funksionon duke mësuar të gjejë vijat e
fytyrës dhe përmasat , pastaj të pjesve kryesore të fytyrës dhe në fund shenjat e
përgjithshmë të fytyrave, me kalimin e kohës program stërvitet dhe propabiliteti i
përgjigjjeve të sakta rritet , në këtë rast program i njohjes së fytyrës do të identifikojë
saktësisht fytyrat me kohën , ky llojë i mësimit të thell ka gjet zbatim të madh në programet
e siguris tek hapja e telefonave mobil me anë të fyryrës dhe në aprovimin e transaksioneve
bankare me anë të fytyrës. [10]
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2.3 Algoritmet gjenetike
Algoritmet gjenetike janë algoritme adaptive që i përkasin pjësës më të madhe të
algoritmeve evulvionare, bazohen në idetë e seleksionimit natyror dhe gjenetik, ky
algoritëm pasqyron procesin e seleksinumit në natyrë ku individi më i fort përzgjidhet për
riptodhimin e pasardhësve të gjeneratë tjetër.
.
2.3.1 Forma e përzgjedhjes natyrore
Procesi i perzgjedhjes natyrore fillon me përzgjedhjen e individëbe më të aftë nga një
popullsi, ata prodhojnë pasardhës të cilët trashëgojn karakteristikat e prindërve dhe do ti
shtohen gjeneratës tjetër, nëse prindërit janë me karakteristika të mira atëhere pasardhësit
kan shanca më të mëdha për të mbietuar.Ky process vazhdon të përseritet deri të gjendet nja
gjenerat më te aftë.
Kjo form merret si model për kërkime dhe për gjetjen e zgjidhjeve duke gjetur një grumbull
të zgjidhjeve për një problem dhe ne pastaj perzgjedhim vetëm grupin e më të mirave prej
tyre. [7]
Algoritmet gjenetike bëhen nëpërmjet 5 fazave:

• Popullsia fillestare- procesi fillon me një grup të individve që quhet popullsi, secili
individ është një zgjedhje e mundshme, një individ karakterizohet nja një grup i
variablave të njohura si gjene, këto gjene jan të bashkuara në varg duke formuar
kromozome. Në nja algoritëm gjenetik grupi i gjeneve të një individi zakonisht
shënohen me vlera binare 0,1.
Figura 11. Gjeni, Kromozomi , Popullata

Procesi krijimit të gjeneratës së re:
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Figura 10. Popullsia fillestare

Figura 12. Algoritmi për të krijuar gjeneraten e re

•

Funksioni i gjendjes- përcakton se sa i përshtatshëm është nja individ (aftësia e
individit që të garoj me individ të tjerë), Ky funksion tregon parametrat e secilit
individ, propabiliteti që një individ të zgjidhet për riprodhim bazohet në rezultatin e
parametrave të tij në krahasim me parametrat e individit tjetër.

•

Përzgjedhja- idea e fazës së përzgjedhjes është të zgjedh individin më të fort dhe i
lejon që këto gjene të kalojn në gjeneraten tjetër.

•

Kryqëzimi- është faza më e rëndësishme e një algoritmi gjenetik, për secilën palë të
individëve që dë duhet bashkuar një pikë ë kryqëzimit zgjidhet rastësisht nga gjenet.
Për shembull, konsiderojmë që pika e kryqësimit të jetë 3 si në figurën më poshtë:
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Figura 13. Pika e kryqëzimit

•

Gjenerata e re (zgjidhja e problemit)-krijohen duke shkëmbyer gjenet e prindve
ndërmjet tyre derisa të arrihet pika e kryqëzimit. [7]

Figura 14. Shkëmbimi i gjeneve të prindërve

Gjenerata e re (zgjedhja e problemit) shtohen në popullat

Figura 15. Gjenerata e re
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Mutacioni(Varieteti i ri)-në gjeneraten e re të formuar disa nga gjenet mund ti nënshtrohen
një mutacioni me një propabilitet të ulët të rastit , kjo nënkupton që disa nga bitet të
rrotullohen.

Figura 16. Mutacionet tek algoritmet gjenetike

Mutacioni ndodh për të ruajtur diversitetin brenda popullatës dhe për të parandaluar
ngjajshmërit e parakohshme.
•

Mbarimi- Algoritmi përfundon nëse popullsia nuk prodhon pasardhës të cilët janë
dukshëm të ndryshëm nga gjenerat e mëparshme, dhe thuhet se algoritmi gjenetik
ka siguruar një seri zgjidhjesh për problein ton

Popullsia ka një madhësi fikse, derisa formohen gjenerata të reja individët më të dobët
vdesin dukë siguruar vend për gjeneratën e re, sekuenca e fazave përsëritet për të prodhuar
individë në qdo gjeneratë të re të cilat janë më të mirë se brezi i mëparshëm.
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2.3.2 Aplikimet e algoritmeve gjenetike

AG kanë shum aplikime ,disa prej tyre janë:
•

Dizajn inxhinierik-përdoret pët të optimizuar dhe siguruar një zgjidhje të fort

•

Trafik të dërgesave të mallit- është mënyr efikase sepse kursen kohen.

•

Robotik- përdoret për të krijuar robot të mësuar të sillen si një njeri

•

Në rrjetet nërvore të përsëritura

•

Testimet e mutacionit

•

Thyrjet e kodeve

•

Filtrim dhe përpunim të sinjaleve

•

Të mësuarit në bazën e rregullave fuzzy. [7]

Avantazhet e përdorimit të algoritmeve gjenetike:
•

Nocionet janë të lehta për tu kuptuar

•

Gjithmon jep përgjigjje , me me rritjen e sasis së të dhënave përgjigjëja bëhet më e
sakt.

•

Më pak kohë e nevojshme për disa aplikime special

•

Shancet për një zgjidhje më të mir është më e madhe

•

Lehtë të implementueshme

Disavantazhet e përdorimit të algoritmeve gjenetike :
•

Më e ngadalt se disa metoda

•

Zgjedhja e funksionit të më të mirit mund të jetë i vështir

•

Jo gjithmon gjejn zgjidhjen ekzakte. [5]
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2.4 Sistemet eksperte
Sistemet eksperte janë programe kompjuterike që përdorin teknologjin e intelegjencës
artificial për të stimuluar gjykimin dhe sjelljen e njeriut ose një oraganizate që kanë njohuri
dhe përvojë eksperte në një fushë të caktuar.

Të dyja rrjetat neurale artificial dhe sistemet eksperte mundësojn zhvillimin e sistemeve
eksperte por teknologjia e sistemeve eksperte vlersohet se është më e thjesht dhe më e
përdorur sesa rrjeti neural. [1]

Një sistem ekspert përdor grupe të rregullavedhe të dhënave për të sjell një vendim apo një
rekomandim kurse rrjetet nervore përpiqen ta stimulojnë trurin e njeriut duke mbledhur dhe
përpunuar të dhënat.

Dallimi kryesor në mes sistemeve eksperte dhe rrjetave neurale është se një rrjet neuror
mund të përshta (adaptoj) hyrjet e tij me qëlim që të përputhen më mir me të dhënat që
analizon kurse sistemet eksperte prodhjn rezultate pa rregulluar ndryshimet në të dhënat e
analizuara.[8]

Sistemet eksperte të bazuar në rregulla kryejnë arsyetimin duke përdorur rregulla dhe fakte
specifike, kombinojnë bazën e njohurive me infromacionin nga përdoruesit për specifikat e
rasteve të një problemi për të arritur në një zgjidhje.

Ndihmën kryesore për krijimin dhe punën e sakt të sistemeve eksperte e jepin ekspertët e
fushës specifike , inxhinierët e njohurive dhe përdoruesit përfundimtar.
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Figura 17. Komponentet e sistemeve eksperte

Komponentët kryesore të sistemeve eksperte janë:
•

Baza e njohurive – është një grumbull i fakteve , në të ruhen të gjitha njohurit në
lidhje me fushën e problemit , këto njohuri merren nga ekspertët të ndryshëm të një
fushe specifike. Komplet suksesi i sistemeve eksperte varet nga njohurit shumë të
sakta dhe precise.

•

Mekanizmi i zgjidhjeve (konkluzioneve) – është truri i sistemeve eksperte, në të
gjinden të gjitha rregullat për të zgjidhur një problem specifike. I referohet
njohurive nga baza e njohurive, zgjedh fakte nga rregulla për tu zbatuar kur
përpiqeni të gjejm zgjidhjet.Ndihmon gjithashtu në zvoglimin e problemit për të
gjetur zgjidhjen, ky component është gjithashtu i dobishëm për formulimin e
zgjidhjeve përfundimtare.

•

(user interface)Ndërfaqja e përdoruesit – Është pjes shumë e rëndësishme e
sistemeve eksperte. Ky component merr pytjet nga përdoruesi në formë të
lexueshmë dhë e kalon atë tek mekanizmi i zgjidhjeve , pastaj i tregon rezultatet
përdoruesit. Me fjal të tjera është një vend ndërveprimi në mes të përdoruesit dhe
sistemit ekspert. [1]
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Përfitimet nga sistemet eksperte:
•

Ulë shpenzimet e ekspertëve këshillues për zgjidhjen e problemeve

•

Ofron zgjidhje të shpëjt dhe efikase

•

Ofron përgjigjje të vazhdueshme për problemet që përsëriten

•

Mban numër të madhë të të dhënave

•

Përgjigjjen janë të shpëjta dhe shumë të sakta. [1]

Të metat e sistemeve eksperte:
•

Gabimet në bazën e njohurive qojnë në vendime të gabuara

•

Kosotoja e mirmbajtjes se sistemeve eksperte është shum e lartë

•

Pamundësi për të dhënë përgjigjje në një situate të jashtëzakonshme

Aplikimet e sistemeve eksperte:
•

Menaxhim të informacionit

•

Planifikim i depove

•

Monitorim dhe kontroll i proceseve

•

Vendimarrje financiare

•

Tregtim i bursës

•

Programimin e linjave ajrore dhe oraret e ngarkesave

•

Tregimin e pozicionimit të mjeteve të transportit në harta digjitale. [8]
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3

DEKLARIMI I PROBLEMIT

Hulumtimi dhe gjetja e zgjidhjeve në sistemet intelegjente përballet me shumë sfida të
shumta, në teori krijimi i një sistemi kontrollues mund të duket shumë i thjesht por
praktikisht krijimi i një sistemi kontrollues intelegjent është shumë i vështir.

Së pari duhet të gjendet se cila metod duhet të përdoret që të eleminohen problemet e
mundshme.

, Disa nga sfidat që përballemi në krijimin e një sistemi intelegjent janë :
•

Pasiguria- senzorët ofrojn sinjale të zhurmshme dhe nganjëher të pasakta ,kur ndodh
kjo gjë qdo veprim që ndërmerr sistemi mund të jet i pasakt për shkak të zhurmës në
senzor.

•

Bota dinamike- bota fizike ndryshon vazhdimisht duke kërkuar që vendmet të
merren në kohë të shpejt në mënyr që të përshtaten me ndryshimet në mjedis .

•

Si mund të krijojm teori sistematike për të trajtuar sisteme komplekse

•

Nuk ka një mënyr sasiore të knaqshme për të karakterizuar inteligjencën e një
kontrolluesi ose një sistemi.

•

Teorit ekzistuese dhe algoritmet e kontrollit janë tepër të shkëputura dhe të përziera
, kështu duhet krijuar një pamje më të unifikuar të modelit, llogaritjes, dinamikës ,
kontrollit të sinjalit kthyes (feedback)

•

Problemet me përdorimin e kontrollës inteligjente nga stafi i cili nuk është i aftë të
përdor këtë teknologji.
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•

Në fushën e kontrollës intelegjente problemi kryesor është gjetja e parametrave ,
jepja e një vlere për secilin parametër për arsyje të paqartësive të mëdha, termet në
gjuhën ton nuk kan një vler 0-1 për shëmbull termat e temperaturës “ftohët” ,
“nxehtë”, “shumë ftohët” , “shumë nxeht” nuk mund të caktohen si 1 psh shumë
nxeht apo 0 shumë ftoht por vlera të pafundmë që shkojnë ndërmjet 0 dhe 1.

•

Hartimi – shumë informacione humbin nga transformimi nga bota 3d ne boten 2d,
kontrollerët duhet të merren me ndryshimet në prespektiv dhe në shkallë .

•

Në secilin sistem intelegjent nëse kemi gabime në sinjalet hyrëse ose zhurma
ndikojn direkt në zgjidhjet e sistemit dhe e qrregullojn provesin.

Disa nga problemet të cilat kanë gjetur zgjidhje me anë të kontrollës inteligjente,
megjithatë secili problem ka gjetur zgjidhje në bazë të karakteristikave të problemit , një
nga problemet është roboti vet balancues me dy rrotë .
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4

METODOLGJIA

Rritja e kërkesave të konsumatorit, rritja e sasisë së të dhënave, konkurrenca në treg,
zvoglimi i kosotove, rritja e nevojës së kontrollit automatik, kanë sjellur nevojën për
gjetjen e metodave të reja jokonvencionale.

Kërkimi i një zgjidhje mund të kërkoj kohë për gjetjen e saj, koha deri tek arritja e kësaj
zgjidhje është shumë e kushtueshme,e meta e shpenzimit të shumë kohës për llogaritjen
është se bota mund të ndryshoj ndërkohë ne jemi duke e bër planin për të llogaritur
parametrat e vjetruara.

Për shkak të kompleksiteti të problemit dhe mënyës se si teknikat e kontrollës inteligjente i
qasen problemeve dallohet se cila teknik duhet të përdoret në zgjidhjen e problemit aktual.

Në problemin e vet balancimit të roboti metoda më e përshtatshme është krijimi i një
kontrolleri fuzzy logjikë.
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5

REZULTATET

Gjetja e zgjidhjes së kontrollës të robotit vetbalancues me anë të fuzzy kontrollerit dhe
procesi i krijimit të këti kontrolleri dhe krijimi i kontrollerit për kontrollen e distancës së
veturav janë shqyrtuar më posht

5.1 Dizajnimi i një kontrolleri fuzzy logjikë për një sistem jostabil
Dizajnimi i këti kontrolleri fuzzy logjikë bëhet për ta mbajtur stabile pjesën vertikale të
sistemit në figurën më poshtë :

Figura 18. Sistemi jostabil

Mbajtja e stabilitetit të krahut në këtë sistem bëhet duke i ndryshuar shpejtësin e pjesës më
rrota , ky është një shembull i krijimit të një kontrollerit fuzzy logjikë me qëllim të arritjes
së stabilitetit në sistem.
38

Ky shembull është marrur nga libri “Advanced Control Engineering” në kaptillin Inteligent
control system design .[2]
Hapi 1 është gjetja e variablave ,variablat në këtë sistem janë m- masa , l- gjysma e krahut ,
M- masa e pjesës me rrota (karroca) dhe F(t)- forca e cila vepron në M në drejtim të bushtit
x , θ- këndi i krahut.
Hapi 2 është krijimi i një funksioni të antarsimit për secilën variabël hyrëse dhe dalëse

Figura 19. Antarsimi i varaiblave
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Hapi 3 është krijimi i rregullave bazë :

PB- pozitiv i madhë , Z – zero , NB negativ i madhë
Mund të jenë 22 rregulla bazë përtej këryre 11 rregullave nësë i zëvendsojm x me θ dhe θ1
me x1 .

Hapi 4 përgjigjja e sistemit , për shkallën e krahut të sistemit jostabil 11 rregullat bazë na
jepin ne rezultatet më të mira , kurse përgjigjja e sistemit pas një kohe fillon të osilohet dhe
të ketë divergjenca më 22 rregullat bazë.

Figura 20 paraqet përgjigjjen e sistemit në kohë largimin e këndit të pjesës vertikale nga
këndi fillestar prej 0,1 radianve . Në secilen grafik janë dhënë

strategjit e kontrollit ,

ekuacioni me bazë të 11 rregullave bazë , ekuacioni me bazë të 22 rregullave bazë .
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Figura 20. Përgjigja për këndin e sistemit

Figura 21. Përgjigjja për shkallën këndore
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Figura 22. Zhvendosja e pjesës me rrota

Figura 23. Shpejtësia e rrotave
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Figura 21. tregon se si arrihet stabilizimi i sistemit me anë të 11 rregullave ku me anë të
këtyre 11 rregullave gjat stabilizimit të sistemit errori shkon duke humbur kurse me anë të
22 rregullave shkon duke u rritur.

Figura 23 tregon se me qfar shpejtësie lëviz pjesa me rrota kur merren parasysh 11 rregullat
dhe 22 rregullat , kjo shpejtësi varet nga këndi i pjesës lart se sa ky kënd është i ndryshëm
nga qëndrimi vertikal. Kurse figura 24 tregon se me qfar force veprojn motorët në rrota me
qëllim të mbajë sistemin në balancë.

Figura 24. Forca e cila verpron në rrota
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5.2 Dizajnimi i fuzzy kontrolles
Një shembull i thjesht i fuzzy kontrolles është kontrollimi i distances ndërmjet dy
automjeteve,për ta dizajnuar një fuzzy kontroller duhet që së pari të definohen hyrjet dhe
daljet.

Së pari fillojm me gjetjen e variblave hyrëse dhe dalëse , pastaj fazifikojmë variablat ,
krijojm funksionin e antarsimit dhe pastaj defuzifikojm përgjigjjen e dhënë, në këtë rast
kemi dy hyrje D-distanca dhe V-shpejtsia e automjetit të dytë , dhe është një dalje që është
B-forca frenuese

Figura19. Shembull: Kontrolla e frenimit

Pastaj duhet ndarë hyrjet dhe daljet në në intervale, secila variabël ka nga 3 intervale, për
distanc dhe shpejtësi intervalet janë: e vogël , e mesme dhe e lartë kurse për frenim janë i
vogël , i mesëm dhe i madh, siq janë treguar në figuren më poshtë.
44

Figura 20.Funksioni i antarsimit

Pastaj zgjedhim funksionin e antarsimit, i cili përfaqson shkallën e së vërtetës në logjikën e
paqartë, funksioni i antarsimit është pjesa që definon se si qdo pjes e hyrjes lidhet me
shkallen e antarsimit në mes 0 dhe 1, në këtë shembull funksioni i antarsimit është i leht
vetëm duhet të bëhet nderlidhje e ndikimit në mes variablave sin ë figuren më lart.

Pas kryerjes së funksionit të antarsimit vendosim rregullat IF-THEN, kjo tregon se si me
kombinimin e shpejtsis dhe distances ndryshon frenimi , rregullat për këtë sistem janë:

IF Distanca është e vogël dhe Shpejtësia është e madhe THEN frenimi është i madhë
IF Distanca e madhe dhe Shpejtësia e vogël THEN Frenimi është i vogël
IF Distanca është mesatar dhe Shpejtësia është mesatar THEN Frenimi është mesatar

45

Fuzzy kontrolla për klim- shembull i kontrolles me rregullat if –then:
i.

If temperatura është “ftoht” then shpejtësia kondicionerit është e ndalur

ii.

If temperatura është “pak më nxeht” then shpejtësia e kondicionerit është e
ngadalt

iii.

If temperature është “ nxeht” then shpejtësia e kondicioner është mesatare

iv.

If temperatura është “lartë (shumë nxeht)” then shpejtësia e kondicioner është
shumë e shpejt.

Është e qartë se fuzzy logjika mund të ofroj zgjidhje të zbatueshmë kur përdoret në
rregullimin e kondicionerit , parametrat e temperaturës mund të jepet në një varg dhe
parametrave të shpejtësis së kondicionerit mund ti jepet një vlerë të ndryshueshme , këto dy
parametra lejojn vendime dhe kontroll të qart në sistemin e kondicionerit. [1]
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6

DISKUTIME DHE PËRFUNDIME

Ky punim paraqët trendin e fundit të kontrollës intelegjente duke përdorur rrjeta neurale
artificiale, fuzzy kontroll , algoritmet gjenetike dhe sistemet eksperte.

Sistemet inteligjente janë ato sisteme që e mbështësin vendim-marrjen dhe procesin e
gjetjes së zgjidhjeve duke kombinuar njohuritë e krijuara nga eksperienca dhe nga
njohuritë, është aftësi për tu adaptuar në parametra dinamik dhe në rregullat e
komponentëve të sistemit dhe për të arsyetuar zgjidhjen e dhënë.

Sistemet klasike të kontrollit dhe sistemet intelegjente të kontrollit të dyja kanë vendin e
tyre në së kontrollin e sistemeve, kontrolla klasike tani përdoret vetëm në sisteme të
thjeshta kurse në sistemet më të komplikuara dhe jolineare përdoren sistemet intelegjente.

Në fushën e robotikës sistemet intelegjente kan gjetur zbatim shumë të madh për shkak se
modelimi tek kjo fushë është shumë i vështir (shpesh i pamundur), natyra jo e përcaktuar te
robotët kërkon një lloj kontrolla intelegjent në mënyr që të jetë efektiv.

Shembulli i kontrollit të kondicionerit me fuzzy logjik paraqet një shembull të kontrollit
automatic në botën reale , pa funksionin e antarsimit mund të ketë paqartësi ndërmjet
termave por duke e përdorur funksionin e antarsimit atëhere mund të gjendet zgjidhja e sakt
e këti sistemi.

Krijimi i rrjetit neural përfshin përcaktimin e arkitekurës , shtresave të fshehura dhe numrit
të neuroneve në qdo shtresë, dhe zgjidhjen e mënyrës së trajnimit, nga procesiet më të
vështira është gjetja e parametrave të hyrjes të rrjetit neural , për shkak se disa parametra
mund të mos merren parasysh me qëllim që ta zvoglojm kompleksitetin e rrjetes neurale.
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Shumë nga gjërat që ne bëjm qdo dit përfshijnë njohjen e modeleve dhe përdorimin e tyre
për të marrë vendime, kështu që rrjetat neurale na ndihmojnë të gjejm zgjidhje në mënyra të
ndryshme, ato mund të na ndihmojnë në parashikimin e stokur, parashikimin e motit,
operojm sisteme të radarit (identifikimin e airoplanëve dhe anijeve të armikut) ,
diagnostifikimin e sëmundjeve në baz të simptomave.

Sistemet eksperte janë sisteme interactive dhe të besueshme të vendimarrjes, komponentët e
tij kryesor janë ndërfaqja e përdoruesit, baza e njohurive dhe mekanizmi i zgjidhjeve.

Pjesmarrsit kryesor në sistemet eksperte janë inxhinierët e njohurive, ekspertët e fushës së
caktuar dhe përdorusit përfundimtar.Zvoglimi i kostos, besueshmëria, shpejtësia , cilsia e
përmirsuar e vendimit janë përfitimet kryesore të sistemeve eksperte.

Kontrolla intelegjente ka ndihmuar në qdo sistem , duke filluar nga sistemet më të
ndërlikuara

në sistemet në robotik, mledhjen e të dhënave dhe marketing , e në

parashikimin e ekonomisë e deri të gjërat më të thjeshta që i kemin në përdorim ditor si
makina rrobalarëse e gjërave tё tjera elementare.
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